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A Study on Control of a WIoving′rype lnverted
Pendulum using lmage′rracing Sensor
Tomoyuki WIATSUUZAKA+
Abstract
This paper presents the modeling and control of a moving type invened pendulunl,in M/hich
a real tiine CCD irnage tracing sensor M〆as used as po ition and angle detectors,  First, the
constitution Of a moving type inverted pendulum is described  Second,dynaHlical equations of
the pendulunl are derived. Third,a parameter estirnation lnethod of system is proposed  Using
the parameters,the contr011er based on OptilnuHl control rnethod is designed

















































































〃移 +μチ =デー 〃  Q)
振子の回転方向に関して



























sinθ～θ,cosθ～1      (6)
よって (3),(4)式は
孵場警+物′宇=汀  僚)








Z=(物十肋リノ+2_′ν′2   (14)
以上の関係から,以下のようなベクトル状態方
程式が得られる。
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I(力+1)=Px(乃)十σν(力)    (23)
この系で速度,角速度は観測されてい
力 _χ′―χ″ l
″チ    △′
″θ_θ″―θ21














































らな い。CCDカメ ラか らの デーケ伝 送 は
RS232C,19.2 Kbpsで行われ, このための処理
はPC-9801 VXで行われ る。また制御演算 ,
PWM制御 の処理 には,トランス ピューバ
T805を用いた。またソフトウエアは,トランス
ピュータ用 に開発 された並列処理の可能 な














































































































































6。 ま と め
以上画像追跡センサーを用いた移動型倒立振
子の制御について述べた。今回の実験は一次元
で移動する倒立す辰子であるが,今後はシステム
を改良し,二次元で移動する方式について研究
したいと思っている。このためには,台車のメ
カニズムの改良,予汲」制御方法の改良などソフ
ト面での検討を進めたいと考えている。
最後に本研究に御協力戴いた本学機械工学科
卒研生の広田宗靖,松浦教郎の両君に感謝しま
す。
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